Robo modular para -t

reconhecimento e exploragaog—-
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» Veiculo (teleoperado/autonomo) modular. F

* Possibilitar a expansibilidade.

* |Integracao e/ou transporte de sensores,
camaras, outro equipamento.




Inspiracao

* Robot inspired form antennae or a
centipede

i

T 1
A

:




Inspiracao

 Modular Snake Robots: Anaconda
Squeeze!
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http://www.techfresh.net/modular-snake-robots/

Inspiracao

* Zhang's search and rescue robots
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e Blackfin Mobile Surveillance Robot
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* Projecto RAPOSA (IST)
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http://technabob.com/blog/2007/01/20/chaos-one-tough-robot/
http://technology.timesonline.co.uk/tol/news/tech_and_web/article5223914.ece
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Objectivos -

* Projecto do rob6, bem como o E—\ ]
funcionamento mecanico e electronico. am
 Programacao de modo de diferentes -

modos de funcionameneto. i

e Testes em ambientes reais.
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Aplicacoes -

* Exploracao e cartografia de terreno.

* Operacoes de busca de sobreviventesem 7

escombros ou edificios em risco de ruina. -

* Transporte de instrumentos de
investigacao para terrenos de dificll

dCesSO0.




Aplicacoes

* Inspeccao e/ou Vigilancia
* Apicacoes ludicas
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Propostas Iniciais
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Propostas Iniciais




Aceito Propostas
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